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要  旨
ヘビ型ロボットとは,生物の蛇のような細長い形状のロボットであり,蛇が持つ多様な移動方法(うねり
推進,谷渡 り,木登り)を工学的に実現することにより,狭い空間においても推進可能である.しかし,生
物の蛇を模倣したヘビ型ロボットは,うねり推進を行 う際に環境にある程度の横幅が必要である.
そこで,狭い環境に対してより有効な推進機構を持つ,ネジ推進ヘビ型ロボットが開発された。このロボッ
トは,ネジ推進ユニットと呼ばれる左右対称な二種類のユニットを能動関節で連結した構造となつている.
また,ユニットの回転方向と速度の組み合わせにより全方向への移動ができるほか,ユニットの周360°
いずれの点においても環境から推進力を得ることができる利点がある
一方,ネジ推進ユニットは水中ではスクリュとして推進力を発生させることが可能である.これは水陸両方
で共通の機構による推進方法となるために,容易に水陸両用のロボットとすることができる。また,水中に
おいても動作時にうねり幅を必要とせず,管内といつた狭所での推進が可能である。以上よリネジ推進ヘビ
型ロボットは水陸両用の閉所探索ロボットとしての活躍が期待できる.
よって本研究では水中におけるネジ推進ヘビ型ロボットの動作についての調査を行い,ネジ推進機構の可
能性を拡げるために,水陸両用ネジ推進ヘビ型ロボットの開発を行 う
本論文の構成は以下のようになつている
第一章では,既存のヘビ型ロボットやネジ推進ヘビ型ロボットの特徴を示し,研究の背景について述べた.
第二章では,水中でのネジ推進ヘビ型ロボットの動作特徴についての考察を行い,姿勢の安定化に有効な
二重反転機構の提案を行った。
第二章では,開発するロボットの設計仕様を決定した。また、CFD(計算流体力学)ソフ トを用いてネジ推進
機構の推進力のシミュレーション実験を行い,実機が発生させる推進力の推定を行った.また
同時に3次元CADによつて水陸両用のネジ推進ヘビ型ロボットの設計を行つた.
第四章では,実際に製作した実機の動作確認を行つた.
第五章では,実機のデータを基にネジ推進ヘビ型ロボットの水中でシミュレーションモデルを作成 tノた●
第六章では,シミュレーションに必要なロボットにかかる流体抗力などの同定実験を行った。
第七章では,得られた実験データを基に制御系の設計を行い,ロボットの制御シミュレーションを行つた
第八章では,本研究の研究結果を総括 し,今後の課題や展望について述べた。
